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論文内容の要旨
最短時間制御の閉回路方式を行うため、これに必要な制御法則または制御決定の計算法を追求し、
あわせてこれを船の最短時間変針操舵に応用するために必要な実験を行なう。
最短時間制は最適制御の典型的な例として古くから研究されていた。しかしその制御法則を求める
方法は複雑で、、実用的意義の大きい船の操舵や電車の運転は取り扱われず、専ら運転員の熟練によっ
て処理されていた。最大原理が紹介されるようになってからも、この間の事情は変らず、この場合は
制御を時間関数として与え、開回路制御を行なうのが通例であった。また船の操舵のように、状態変
数制限のある場合の取扱はさらに困難で、ある。
筆者は逐次高次化法と名付ける新たな方法を導入することによってこの困難を解決した。この方法
は n 次系の最適制御を決定するに当って、既に知られている n - 1 次系の制御法則を利用するもので
ある。 1 次系の制御法則は、直観的にも理論的にも容易に得られるから、数学的帰納法によって、一
般に n 次系までの制御を与えることができる。
具体的に 3 次までの低次系で状態変数に制限あるときの制御法則を解析的な形式で求め報告しであ
る。これは従来知られていなかったものである。電算機によるシミュレーション実験の結果、制御法
則は総ての初期条件に対して、数ミリ秒で制御を与えることが判った。これは従来の方法に比べ格段
に早い
次にこれを船の最短時間変針操舵に応用するため、海上実験によって船の動特性を同定し、この結
果を用いて手動操舵による最短時間変針の実験を行なった。閉回路方式をとることによって良好な精
度を得ることを知った。
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論文の審査結果の要旨
本論文は逐次高次化法の理論を確立し、これから得られる最短時間制御法則を求め、これを船の最
短時間変針操舵に応用した実験結果をまとめたものである。
逐次高次化法とは n 次系の最適制御を n-l 次系の最適制御法則を用いて決定する方法である。こ
れを用いて 1 次系、 2 次系と逐次高次化することにより n 次系の最適制御法則が求められる。この方
法は状態変数の一つに制限のある場合に容易に拡張され、船の最短時間変針操舵の制御法則を求める
問題に応用で、きることが明らかにされた。
実験に用いた船の動特性を海上実験により同定し、このパラメータを用いた最適制御を手動操舵に
より実行した。この結果は計算機によるシミュレーションの結果とよく合致したことが報告きれた。
従って船に計算機を塔載した場合に本論文の方法により効率よく最短時間変針操舵が実行できること
が実証された。
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